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El robot ROMAA Estructura y caracteristicas

Estructura y caracteristicas

@ Robot mdvil de traccién
diferencial
» facilita el control
» gran maniobrabilidad

@ Disponde de una zona de carga
Gtil que permite agregar
sensores y actuadores

Arquitectura abierta

Permite tener acceso a los diferentes niveles de la aquitectura del robot, para
adecuarlos a las necesidades de disefio/experimento
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El robot ROMAA Diagrama en bloques

Diagrama en bloques
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[ENGLTR IRV El robot ROMAA

El robot RoMAA
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ERGLIREIVV.S  Robot mévil de traccién diferencial

Robot mdévil de traccidn diferencial
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@ El robot se controla mediante

velocidad linean v y angular w,
en el sistema de coordenadas w /ﬂ
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@ La odometria permite conocer \oj;?; 1
la localizacién (z,y,0) del robot
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El robot ROMAA Programacién del robot

Programacién del robot

@ El controlador embebido del robot recibe comandos por el puerto de
comunicacién de la PC a bordo y actua sobre el robot

> se envian comandos de velocidad lineal y angular
> se consulta la odometria

@ Librerias de programacién para la comunicacién romaa_comms_flexiport,
clase de C++ dentro de ciiilibs

@ Driver de Player que utilizando la libreria de comunicacién permite programar
al RoOMAA con en entorno de desarrollo Player/Stage
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